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    The project extends the application of 
the experiences of the micro-satellite project, 
TUU SAT-1. For mission requirement of 
low-cost and fast building, the permanent 
magnetic rods and active electric windings
are employed to obtain the purpose of 
attitude orientation. The roll axis of satellite 
is assembled permanent magnet rod and the 
other axes (pitch, yaw) are assembled 
windings. When the satellite passes into the 
shooting range of CCD, the windings are
designed as magnetorquer to obtain the 
proper shooting angle of CCD in order to 
take better pictures. As the satellite leaves
the shoot range, the windings will become 
shorted coils and utilize the eddy currents 
effect to obtain the passive magnetically 
orientation. The dynamics model of satellite 
and earth magnetic field will be established 
and Lyapunov stability theorem will be 
applied to design a stable controller.
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1)，並在 Pitch 軸裝置 CCD 相機，進行地
球影像頡取實驗。當衛星進入軌道時，線
圈為短路線圈，並利用線圈在地球磁場轉



























dN =+f                (1)
其 中 zyxi ,,= 為 衛 星 附 體 座 標 ，
RRNN ii == , 為每個磁矩線圈匝數及線
圈電阻， iii JV f,, 為電壓、電流及磁通量。
衛星的動力模型如下：
THH
rrr&r =´+ w                   (2)
其中 ( )Tzzyyxx IIIH www ,,= 、





´=+ 、 dT 為環境干擾力矩(太
陽輻壓力矩)， hBB
rrr
·= 、 ( )Tzyx hhhh ,,=
r
為地球磁場單位向量方向投影在衛星座標
三軸上的分量， ( )Tzyx MmmM ,,= ， zM 為
磁棒的磁力偶， yx mm , 為線圈的磁力偶，
在這裡我們假設 0>F= kkm ii ，地磁向
量的時間變化表示為:
hBBB ii






















































&                (5)
(i) 0>V 的條件
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   iA 為線圈截面積
可得 iiiii JcJk
AN































































































中q 為 z 軸和目標方向的誤差，初始角速
度 rpmzyx )2.1,0,0(),,( 000 =www ，其中 zw
為 衛 星 的 自 轉 轉 速 ， 輸 入 電 壓
voltVi 5±=D ， 磁 棒 矯 頑 磁 力
mKAH c /7.47= 。選擇太陽同步軌道，
傾角 98.6 度，高度 800 公里，軌道週期為
101 分鐘為操作軌道。模擬結果如圖三、
四所示，q 從 90 度在 0.17 圈軌道週期(約
1029 秒)後收斂至穩定狀態，收斂後的誤差
















始角速度 rpmzyx )2.1,0,0(),,( 000 =www ，
rm =55000，其餘條件與(i)中相同。模擬結
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